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Abstrak 
Kertas kerja ini melapurkan satu kajian bertujuan untuk meneliti kejituan teknik 
kinematik GPS dan mengenalpastikan prosidur pengukuran, spesifikasi-spesifikasi serta 
kegunaan kinematik GPS. Di dalam kajian ini, beberapa analisa telah dilakukan 
diantaranya: (1) membandingkan basil koordinat mendatar (x,y) cerapan kinematik GPS 
dengan basil cerapan kaedah konvensional; (2) membandingkan nilai ketepatan 
kedudukan yang diperolehi melalui teknik pengukuran kinematik yang berbeza; dan 3) 
penentuan ketinggian ortometrik menggunakan kaedah kinematik GPS. Hasil yang 
didapati menunjukkan ketepatan yang dicapai oleh pengukuran kinematik GPS adalah 
dalam lingkungan 2-3 cm bagi kordinat mendatar dan beberapa cm bagi ketinggian 
ortometrik. Bagi satu kawasan kerja yang agak lapang, kaedah kinematik GPS adalah 
satu kaedah yang sangat efisien dan menjimatkan masa untuk digunakan dalam 
kerja-kerja ukur yang hanya memerlukan ketepatan dalam lingkungan sentimeter. 
1.0        PENGENALAN 
Kaedah kinematik merupakan salah satu kaedah penentududukan GPS yang terkini. Kaedah ini pertama 
kali dicadangkan oleh Remondi pada 1985 (Remondi, 1985). Penjelasan secara terperinci berhubung 
dengan GPS dan teknik-teknik pengukuran GPS boleh diperolehi dari Wellenhof et. al. 
(1992). Walaupun sejarah perkembangan kaedah kinematik GPS hanyalah menjangkau 10 tahun, 
namun daripada kajian Remondi itu (Remondi, 1985) hasilnya menunjukkan bahawa kaedah kinematik 
GPS yang menggunakan pengukuran fasa pembawa dapat memberikan ketepatan kedudukan dalam 
lingkungan sentimeter. Kaedah yang sama juga telah dikaji oleh beberapa penyelidik lain saperti Goad 
(1988), Tan and Jericho ( 1991), Lapine(1990), Goh (1992) dan Wilkie 
(1993). 
Keistimewaan yang nyata sekali pada kaedah kinematik jika dibandingkan dengan kaedah pengukuran 
statik GPS adalah dari segi tempoh cerapan yang diperlukan. Kaedah kinematik hanya memerlukan 
tempoh cerapan dari 1 hingga 3 minit sahaja untuk memperolehi kejituan dalam lingkungan sentimeter, 
manakala kaedah statik relatif memerlukan tempoh cerapan dari 1 hingga 3 jam untuk memperolehi 
kejituan 1 sentimeter +/- 5 ppm. (Wells, et. al., 1987). Kewujudan perbezaan tempoh cerapan antara 
kedua kaedah ini adalah disebabkan kaedah statik memerlukan masa yang lebih lama untuk 
menyelesaikan perhitungan untuk nilai awalan integer ambiguiti (initial integer ambiguity) manakala 
untuk kaedah kinematik nilai integer ambiguiti ditentukan melalui proses 'initialization1 kinematik 
sebelum pengukuran penentududukan dimulakan; dan ini memerlukan masa yang singkat sahaja. 
Sekurang-kurang dua penerima diperlukan; satu didirisiapkan di stesen tetap sebagai 'base' dan satu lagi 
dijadikan 'rover' untuk dibawa melawat ke stesen-stesen di mana penentududukan dijalankan. Masalah 
utama yang dihadapi oleh kaedah ini adalah gelincir kitar (cycle slip) di mana masalah ini akan 
menyebabkan kegagalan pengukuran kinematik. Sekiranya berlaku gelincir kitar, kaedah 'reinitialization' 
perlu dilakukan. 
Perkembangan baru dalam peralatan dan perisian GPS telah dapat mengurangkan masalah gelincir kitar 
dalam kaedah kinematik GPS. Sebagai contoh, alat penerima generasi baru Ashtech Z-12 dan 
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